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<§) Absolutes LangenmeSsystem mittels Feder und Kraftmesser 

® Die E rfindu ng betrifftein absolutes La ngenmeSsystem, 
daB durch die Kombination einer Feder 1.2 mit einem 
Kraftmesser 1.3 realisiert wurde. 

Zur Verbesserung der MeBgenauigkeit kanh ein mittels 
MeBpunkt 2.7 und Sensor 2.8 erzeugter Indeximpuls her- 
angezogen werden. 
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. Beschreibung 

Die vorliegende Erfindung betriftt ein absolutes Langen- 
meBsystem, daB mittels einer Feder und eines Kraftaufheh- 
mers kurze Strecken, mit einer hohen Genauigkeit messen 5 
kann. 

Absolute LangenmeBsysteme sind auf dem Markt in un- 
terschiedlichsten Formen und Ausfuhrungen bekannt. Ins- 
besondere sind hier Absolutwertencoder, induktive oder ka- 
pazitive MeBsysteme, Laser- oder UltraschallmeBsysteme 10 
zu nennen. 

Nachteilig an oben genannten Systemen ist in den mei- 
sten Fallen ein hoher Preis, oder ein ungenugendes Preis- 
Leistungsverhaltnis. Fur bestimmte Kategorien, preisgunsti- 
ger Maischinen kommen sie deshalb oft nicht in Frage. Die 15 
vorliegende Erfindung schlieBt diese Liicke, indem eine 
hone Genauigkeit zu einem giinstigen Preis realisiert wer- 
den kann. 

Es ist bekannt, daB eine Feder mit bnearer Kennlinie eine 
Kraft austfbt, die dem Grad ihrer Auslenkung proportional 20 
ist. Dieses Prinzip liegt alien Federwaagen zugrunde. Die 
oben genannte Erfindung macht sich dieses physikalische 
Gesetz in umgekehrtem Sinne zu Nutze. 

Befestigt man nun eine Feder zwischen zwei Punkten, 
und ist der eine Punkt gegeniiber dem anderen in Federrich- 25 
tung verschiebbar, so ist die Kraft, welche die Feder auf ei- 
nen dieser beiden Punkte auslost, proportional zu deren 
Auslenkung. Ist nun einer dieser Haltepunkte ein MeBsy- . 
.stem, daB diese Kraft messen kann, so kann uber die gemes- 
sene Kraft auf die Auslenkung der Feder, und damit den 30 
Weg, geschlossen werden. 

. Im speziellen wuf de ein solches System, wie in Fig. 1 und 
Fig< 2 dargestellt realisiert. 

Fig. 1 LangenmeBsystem mit Kraftaufnehmer und Feder 
in Seitenansicht 35 

Fig. 2 LangenmeBsystem mit Kraftaufnehmer, Feder und 
zusatzlichem Indeximpuls, zum Ausgleich von Nichtlineari- 
taten im System, in Seitenansicht. 

GemaB Fig. 1 weist ein solches System einen bewegli- 
chen Schlitten 1.1 auf, an den eine Feder 1.2 befestigt ist. 40 
Der Schlitten 1.1 ist in unserem Beispiel mit einer Drehspin- 
del 1.6 gekoppelt. 

Das andere Ende der Feder wird an einem Kraftaufneh- 
mer 13 befestigt der fest mit dem Untergrund 1.4 verbunden 
ist. 45 

Der Kraftaufnehmer 1.5 erzeujgt seinerseits eine Span- 
nung, die der auf inn einwirkenden Zugkraft proportional 
ist. 

Wird nun die Feder L2, durch den Schlitten 1.1, an eine 
bestimmte Position ausgelenkt, so wirkt auf den Kraftauf- 50 
nehmer 13 eine Kraft, die der Auslenkung proportional ist. 
Dieser erzeugt seinerseits eine der Kraft proportionate Span- . 
nung und gibt diese liber die Leitungen 1.5 an eine Aus- 
werteelektronik weitef. Hier kann die Auslenkung auf einem 
Display angezeigt werden. 55 
. GerhaB Fig. 2 kann die MeBgenauigkeit eines solchen Sy- 
stems dahingehend verbessert werden, daB an die Forderein- 
richtung, hier Drehspindel 2.6, ein MeBpunkt 2.7 angebracht 
wird, der nach einer vorgegebenen Strecke, hier Spindelstei- 
gung, zyklisch einen Indeximpuls iiber die Leitungen 2.9 an 60 
die Auswerteelektronik weiterleitet. 

Diese kann nun mogliche MeBfehler, die durch Nichtli- 
nearitaten entstanden sind korrigieren und auf eine kleine 
festgelegte Strecke begrenzen. AUe in dieser Erfindung be- 
nutzten Bauteile sind am freien Markt zu gOnstigen Preisen 65 
und in unterschiedlichen Genauigkeitsklassen erh.altlich. 
Eine Aussage uber die MeBgenauigkeit des Gesamtsystems 
laBt sich deshalb nur schwer machen. MeBgenauigkeiten im 



283 A 1 

2 

Bereich 1/10 Millimeter und besser, lassen sich mitMeBsy- 
stemen nach Fig. 2 durchaus realisieren. 

Patentanspriiche 

. 1. Absolutes LangenmeBsystem mit Feder 1.2 und 
Kraftmesser 13, dadurch gekennzeichnet, daB eine 
Auslenkung der Feder 1.2 durch einen Schlitten 1.1 an 
dem Kraftmesser 13 eine Kraft erzeugt, die der ausge- 
lenkten Strecke proportional ist. 

2. Absolutes LangenmeBsystem nach Anspruch 1, da- 
durch gekennzeichnet, daB der Kraftmesser 13 ein 
elektrisches Signal erzeugt, daB von einer Auswerte- 
elektronik verarbeitet werden kann. 

3. Absolutes LangenmeBsystem nach Anspruch 1, da- 
durch gekennzeichnet, daB durch einen MeBpunkt 2.7 
mittels eines Sensors 2.8, immer wiederkehrend nach 
einer konstanten Strecke ein Indeximpuls erzeugt wird 
und uber ein Kabel 2.9, einer Auswerteelektronik zuge- 
fuhrt wird. 

4. Absolutes LangenmeBsystem nach Anspruch 3, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Auswerteelektronik 
nach jedem Indeximpuls, Fehler, die durch Nichtlinea- 
ritaten des Systems entstanden sind, auszugleichen. 



Hierzu 2 Seite(n) Zeichnungen 



ZEtCHNUNQEN SEITt^l 



Nl V. 
Int. CI * 

Offenlegungstag: 



DE 197 58 283 A 1 
G01B 5/02 
1. Juli 1999 




902 026/540 




902 025/540 



